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(54) Tide: MOTOR VEHICXE SERVO-ASSISTED STEERING SYSTEM 
(54) Bezeicfanung: HILFSKRAFnJENKUNG FOR KRAFTFAHRZEUGE 
(57) Abstract 


The invention concerns a motor vehicle 
servo-assisted steering system comprising steer- 
ing gear (6) and a servo-motor (16) with a ro- 
tating output shaft (17). A steering shaft (1) 
can be connected via a coupling (3, 4) to an in- 
put shaft (5) of the steering gear (6) for each 
steering direction. The ou^ut shaft (17) of the 
servo-motor (16) can be connected via a reduc- 
tion gear in the form of a worm gearing (18) to 
the input shaft (5) for each steering direction via 
one of the two couplings (3, 4). The worm gear- 
ing (18) comprises two coaxial worm gears (24, 
25) each of which is perraanendy connected for 
drive to die output shaft (17) via a worm (22, 
23). Each worm gear (24, 25) is connected in a 
rotadonally fixed manner to a coupling hub (28, 
30) of die two couplings (3, 4). The two wonns 
(22, 23) are disposed coaxially on a common 
shaft (21) which is connected via a free-wheel 
(20) to the output shaft (17) of the servo-motor 
(16) so as to be rotationally rigid in one sense 
of rotation. 



(57) Zusammenfassung 

Eine Hilfskraftlenkung fUr Kraftfahrzeuge enthait ein Lenkgetriebe (6) und einen Servomotor (16) mit einer rotierenden Abtriebswclle 
(17). Eine Lenkspindel (I) kann fQr jede Lenkrichtimg iiber je eine Kupplung (3, 4) mit einer EingangswcUe (5) des Lenkgetriebes 
(6) verbunden werdcn. Die Abtriebswclle (17) des Servomotors (16) kann Qber ein als Schneckengetriebe (18) ausgebildetes 
Untersetzungsgetriebe und fiir jede Lenkrichtung iiber je eine der beiden Kupplungen (3, 4) mit der Eingangswelle (5) verbunden werden. 
Das Schneckengetriebe (18) enthait zwei koaxial zueinander angeordnete SchneckenrSder (24, 25), von denen je eines Uber eine Schnecke 
(22, 23) in standiger trieblicher Verbindung mit der Abtriebswelle (17) steht Jedes Schneckenrad (24. 25) ist mit je einer Kupplungsnabe 
(28, 30) der beiden Kupplungen (3, 4) diehfest veibunden. Die beiden Schnecken (22, 23) sind koaxial auf einer gemeinsamen Welle (21) 
angeoidnet, die (Iber einen Fieilauf (20) ^ eine Diehrichtung diehfest mit der Abtriebswelle (17) des Servomotors (16) vexbunden ist. 
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Hilfskraftlenkung ftlr Kraf tfahrzeuge 

Die Erfindung betrifft eine Hilfskraftlenkung ftir 
5 Kraft fahrzeuge, die ein Lenkgetriebe mit einer Eingangswel- 
le iind einen Servomotor mit einer rotierenden Abtriebswelle 
enthait. Die Abtriebswelle des Servomotors ist tiber ein als 
Schneckengetriebe ausgebildetes Untersetzungsgetriebe und 
tiber je eine Kupplung fiir jede Lenkrichtung mit der Ein- 

10 gangswelle des Lenkgetriebes verbindbar. Dazu enthait das 
Schneckengetriebe zwei koaxial zueinander angeordnete 
SchneckenrSder • Jedes Schneckenrad steht tiber eine Schnecke 
in standiger trieblicher Verbindung mit der Abtriebswelle 
des Servomotors. Jedes Schneckenrad ist auJierdem mit je 

15 einer Kupplungshalfte der beiden Kupplungen drehfest ver- 
bunden. 

Eine derartige Hilfskraftlenkung ist bekannt aus der 
DE 42 02 116 Al. Bei diesem Lenkgetriebe werden die beiden 

20 koaxial zueinander angeordneten Schneckenrader jeweils von 
einer Schnecke angetrieben, Dabei handelt es sich um zylin- 
drische Schnecken, deren Achsen parallel zueinander liegen. 
Die beiden Schnecken sind tiber eine Stirnradstuf e mecha- 
nisch miteinander gekoppelt. Nur eine der beiden Schnecken 

25 wird direkt von dem Servomotor angetrieben, wahrend der 
Antrieb der zweiten Schnecke tiber die Stirnradstuf e er- 
folgt. Solange sich die Abtriebswelle des Servomotors 
dreht, werden die beiden Schnecken, die beiden Schneckenra- 
der und jeweils eine Kupplungshalfte der beiden Kupplungen 

30 angetrieben. 


In der Stirnradstuf e entstehen unerwunschte Abwalzge- 
rausche der Stirnzahnrader . AuBerdem sind ftir die Herstel- 
lung der beiden Stirnrader, der beiden Schnecken und der 
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zugeharigen waizlager ein relativ groBer Fertigungsaufwand 
vmd damit verbundene hohe Herstellkosten erforderlich. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugriinde, die Nachtei- 
5 le der bekannten Hilfskraftlenkung zu vermeiden* Insbeson- 
dere sollen die Herstellkosten verringert werden, Gleich- 
zeitig sollen die GerSusche reduziert werden. 

Diese Aufgabe wird durch die im Anspruch 1 gekenn- 
10 zeichnete Hilfskraftlenkung gelSst. Dazu werden die beiden 
Schnecken koaxial auf einer gemeinsamen Welle angeordnet, 
Dadurch kann die Stirnradstufe ent fallen. Die Kosten fur 
die Herstellung der Stirnradstufe kOnnen ebenso wie die 
Kosten far eine getrennte Lagerung der zwei Schnecken ein- 
15 gespart werden. Hit dem Wegfall der Stirnradstufe wird auch 
die darin liegende Gerauschquelle beseitigt, 

Weitere vorteilhafte und zweckmafiige Ausgestaltungen 
der Erfindung sind in den Unteranspruchen angegeben. Die 
20 Erfindung ist jedoch nicht auf die Merkmalskombinationen 
der Ansprtiche beschrSnkt, Ftir den Fachmann ergeben sich 
weitere sinnvolle KombinationsmSglichkeiten von Ansprtichen 
und einzelnen Anspruchsmerkmalen aus der Auf gabenstellung. 

25 Besonders einfach wird die Aufgabe dadurch gelost, dafi 

die gemeinsame Welle, auf der die beiden Schnecken koaxial 
angeordnet sind, mit der Abtriebswelle des Servomotors 
fluchtet. Die gemeinsame Welle ist mit der Abtriebswelle 
fiir wenigstens eine Drehrichtung drehfest verbunden. Dies 

30 wird beispielsweise durch einen zwischen den beiden Wellen 
liegenden Freilauf erreicht, Der Servomotor ist zweckmafii- 
gerweise ein Elektromotor • 


35 


Da die beiden Schnecken in der gleichen Drehrichtung 
angetrieben werden, die beiden Schneckenrader jedoch in 
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unterschiedlichen Drehrichtungen drehen miissen, mufi die 
Verzahnung der Schnecken und der SchneckenrSder entspre- 
chend ausgebildet sein. Dazu ist es erforderlich, daB die 
Verzahnungen der beiden Schnecken zueinander entgegenge- 
setzte Steigungen aufweisen, 

Um zu eanaQglichen, daB die beiden koaxial angeordneten 
Schnecken in die beiden koaxial angeordneten Schneckenrader 
eingreifen/ wird der Achsenwinkel des Schneckengetriebes, 
d. h. der Winkel zwischen den in eine Ebene projizierten 
Achsen der Schnecken und der Schneckenrader, derart ge- 

wahlt, daB er von 90° abweicht. 

Die Verzahnung der Schnecken wird als Globoid- Verzah- 
nung ausgebildet, die einen konkaven Htillquerschnitt auf- 
weist. Es ist jedoch auch moglich, zylindrische Schnecken 
mit einer Beveloid- Verzahnung zu verwenden. 

Im folgenden wird die Erfindung anhand eines in der 
Zeichnung dargestellten Ausfiihrungsbeispieles naher erlau- 
tert. 

Es zeigen: 

Fig. 1 einen Langsschnitt durch die erf indungsgema- 
Be Hilfskraftlenkung und 

Fig. 2 einen Querschnitt nach der Linie II-II in 
Fig. 1. 

In Fig. 1 steht eine mit einem nicht dargestellten 
Lenkhandrad verbundene Lenkspindel 1 iiber eine Kupplungs- 
einrichtung 2 mit zwei Kupplungen 3 und 4 mit einer Ein- 
gangswelle 5 in Verbindung, Die Eingangswelle 5 ist Teil 
eines Lenkgetriebes 6, im vorliegenden Falle eines aus ei- 
nem Ritzel 1, einer Zahnstange 8 und einer Andruckvorrich- 
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tiang 10 bestehenden Zahnstangen-Lenkgetriebes. Zwischen der 
Lenkspindel 1 und der Eingangswelle 5 sitzt ziam axialen 
Spielausgleich eine Feder 11. Die AxialkrSfte auf die Lenk- 
spindel 1 und auf die mit deiti Ritzel 7 verbundene Eingangs- 
5 welle 5 lassen sich in Waizlagern 12 und 13 aufnehmen, die 
zugleich die Lenkspindel 1 bzw. das Ritzel 7 radial absttlt- 
zen* Ein Radialwalzlager 14 stUtzt zusatzlich die Eingangs- 
welle 5 und die auf der Eingangswelle 5 gelagerte Lenkspin- 
del 1 ab. An einem verdickten Teil der Lenkspindel 1 sind 
10 Ausnehmungen 15 angeordnet/ die mit einem gewissen Verdreh- 
spiel in Mitnehmer der Eingangswelle 5 eingreifen. Dadurch 
entsteht eine Totgangkupplung zwischen der Lenkspindel 1 
und der Eingangswelle 5. 

15 Ein als Elektromotor ausgebildeter Servomotor 16 weist 

eine rotierende Abtriebswelle 17 auf ^ die iiber ein Unter- 
setzungsgetriebe in der Form eines Schneckengetriebes 18 
und fUr jede Lenkrichtung tiber je eine der beiden Kupplun- 
gen 3 und 4 mit der Eingangswelle 5 des Lenkgetriebes 6 

20 verbindbar ist. Anstelle des Elektromotors kann der Servo- 
motor 16 durch einen Hydromotor bder direkt durch den Fahr- 
zeugmotor gebildet sein» 

Koaxial zu der Abtriebswelle 17 und mit dieser tiber 
25 einen Freilauf 20 fUr eine Drehrichtung drehfest verbunden 
ist eine Welle 21, auf der zwei Schnecken 22 und 23 koaxial 
zueinander angeordnet sind. Mit jeder Schnecke 22 bzw. 23 
steht ein Schneckenrad 24 bzw. 25 in Eingriff, so daB die 
beiden Schneckenrader 24 und 25 in standiger trieblicher 
30 Verbindung mit der Abtriebswelle 17 des Servomotors 16 ste- 
hen. Die beiden Schneckenrader 24 und 25 sind koaxial zu- 
einander und konzentrisch zu der Lenkspindel 1 angeordnet. 

Wie aus Fig. 2 zu ersehen ist, schneiden die in eine 
35 Ebene projizierten Achsen 26 und 27 der Schnecken 22 und 23 
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bzw. der Schneckenrader 24 und 25 sich unter einem Winkel, 
der von 90° abweicht. Dieser Winkel wird als Achsenwinkel 
des Schneckengetriebes 18 bezeichnet. Die Verzahniing der 
Schnecken 22 und 23 xand der Schnekenrader 24 und 25 ist 
5 derart ausgebildet/ daB die Schneckenrader 24 und 25 von 
dem Servomotor 16 in entgegengesetzten Drehrichtungen ange- 
trieben werden. Die Verzahnungen der beiden Schnecken 22 
und 23 weisen deshalb zueinander entgegengerichtete Stei- 
gungen auf . 

10 

Urn einen schwingungs- sowie gerauschdampfenden Lauf zu 
erreichen^ werden die Verzahnungen wenigstens der Schne- 
ken 22 und 23, bei Bedarf jedoch auch die der Schneckenra-- 
der 24 und 25, als Globoid-Verzahnung ausgefuhrt. Dadurch 
15 erhalt die Verzahnung der Schnecken 22 und 23 einen konka- 
ven Htillquerschnitt, wie er in Fig. 2 zu sehen ist. 


Anstelle der Globoid-Verzahnung konnen die Schneken 22 
und 23 auch mit einer Beveloid-Verzahnung ausgefuhrt sein. 
20 Die Schnecken haben dann eine zylindrische Aufienform. 

Fiir die Anordnung der beiden Schnecken 22 und 23 auf 
der gemeinsamen Welle 21 gibt es verschiedene Moglichkei- 
ten, deren Anwendung beispielsweise von der Wahl des Her- 

25 stellungsverf ahrens abhangig ist. Werden die Schnecken bei- 
spielsweise in einem spanlosen Herstellungsverf ahren gefer- 
tigt/ so ist es moglich, eine oder beide Schnecken mit der 
gemeinsamen Welle 21 einteilig auszubilden. Werden die 
Schnecken dagegen spanabhebend hergestellt, so konnen beide 

30 Oder auch nur eine der beiden Schnecken getrennt von der 

gemeinsamen Welle 21 gefertigt werden. In diesem Fall mtis- 
sen die beiden oder nur die eine der beiden Schnecken nach 
ihrer Herstellung mit der Welle 21 fest verbunden werden. 
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Die genaue Ausgestaltung der Kupplungseinrichtung 2 
ist nicht Gegenstand der Anmeldung, Zum Verstandnis ist 
hier nur notwendig zu wis sen, dafi jede Kupplung 3 und 4 
eine Kupplungsnabe 28 bzw. 30 enthait. Die Kupplungsnabe 28 
5 ist mit dem Schneckenrad 24, die Kupplungsnabe 30 ist mit 
dem Schneckenrad 25 drehfest verbunden. Die beiden Kupp- 
lungsnaben 28 xind 30 wirken mit einer KlemmhUlse 31 zusam- 
men, die mit der'Eingangswelle 5 des Lenkgetriebes 6 dreh- 
fest verbunden ist. Je nach Drehrichtung der Lenkspindel 1 
10 wird die Klemmhiilse 31 durch rollenformige KlemmkSrper 32 
bzw. 33 zur Anlage an einer der Kupplungsnaben 28 bzw. 30 
gebracht. Zum genauen Aufbau und zur Wirkung der Kupplungs- 
einrichtung 2 wird auf die DE 42 02 116 Al verwiesen. 

15 Liegen beim Einbau der Hilfskraf tlenkung, beispiels- 

weise in einen Kleinwagen, besonders beengte Raumverhalt- 
nisse vor, so laBt sich der Servomotor 16 von der tibrigen 
Baueinheit (Schneckengetriebe 18, Kupplungseinrichtung 2,. 
Lenkgetriebe 6) trennen. Der Servomotor 16 lafit sich zum 

20 Beispiel unterhalb der Windschutzscheibe an der Spritzwand 
Oder an einem Radhaus befestigen. Die Verbindung mit dem 
Schneckengetriebe 18 kann dann durch eine Gelenkwelle oder 
eine biegsame Welle hergestellt werden. 

25 Es liegt im Rahmen der Erfindung, eine aus dem Schne- 

kengetriebe 18 und der Kupplungseinrichtung 2 bestehende 
Baueinheit unmittelbar unterhalb des Lenkhandrades einzu- 
bauen und die Verbindung zu dem Lenkgetriebe 6 iiber eine 
verlangerte Eingangswelle 5 herzustellen. 

30 

Im folgenden wird die Funktion der Hilf skraf tlenkung 
beschrieben: Leitet der Fahrer an dem nicht dargestellten 
Lenkhandrad ein Drehmoment in die Lenkspindel 1 ein, so 
driicken - je nach Drehrichtung - die Klemmkorper 32 oder 33 
35 den entsprechenden Teil der KlemmhUlse 31 gegen eine der 
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Kupplungsnaben 28 bzw. 30. Dadurch wird die Hilfskraft des 
Servomotors 16 tiber das Schneckengetriebe 18 auf die Ein- 
gangswelle 5 des Lenkgetriebes 6 iibertragen. tJbt der Fahrer 
keine Lenkkraft mehr aus, dann rollen die Kleinmk6rper 32 
5 bzw. 33 in ihre Mittelstellung zuriick, so dafi die Kupp- 
lungsverbindung zwischen der Kleramhillse 31 und einer der 
Kupplungsnaben 28 bzw. 30 gelost wird. 

Falls der Servomotor 16 aufgrund einer Storung ausf al- 
io len sollte, laBt sich dieser mit Hilfe des Freilaufes 20 

vom Lenkungsstrang entkoppeln. Der Fahrer muB dann den Ser- 
vomotor bei einer Lenkbewegung nicht mit erhohtem Kraftauf- 
wand mitdrehen. Das gesamte Drehmoment wird nach Uberwinden 
des Verdrehspieles der Totgangkupplung von der Lenkspin- 
15 del 1 auf die Antriebswelle 5 ubertragen. Der Freilauf 20 
wirkt aufierdem als Sicherheitselement, wenn beispielsweise 
der Servomotor aufgrund einer Storung in die falsche Rich- 
tung drehen wtirde. 
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Bezugszeichen 

1 Lenkspindel 

2 Kupplimgseinrichtung 
5 3 Kupplung 

4 Kupplung 

5 Eingangswelle 

6 Lenkgetriebe 

7 Ritzel 

10 8 Zahnstange 
9 

10 . Andruckvorrichtung 

11 Feder 

12 waizlager 
15 13 Waizlager 

1 4 Radi al wSl z lager 

15 Aussparung 

16 Servomotor 

17 Abtriebswelle 

20 18 Schneckengetriebe 
19 

20 Freilauf 

21 Welle 

22 Schnecke 
25 23 Schnecke 

24 Schneckenrad 

25 Schneckenrad 

26 Achse 

27 Achse 

30 28 Kupplungsnabe 
29 

30 Kupplungsnabe 

31 Kleinmhuise 

32 Kleininkorper 
35 33 Klemmkorper 
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Patentansprtiche 

!• Hilfskraftlenkung fiir Kraftfahrzeuge, die ein Lenk- 
getriebe (6) und einen Servomotor (16) mit einer rotieren- 
den Abtriebswelle (17) enthSlt und folgende weitere Merkma- 
le aufweist: 

eine Lenkspindel (1) ist (iiber eine Totgangkupplung 
xind) fiir jede Lenkrichtung Ober je eine Kupplung (3, 
4) mit einer Eingangswelle (5) des Lenkgetriebes (6) 
verbindbar; 

die Abtriebswelle (17) des Servomotors (16) ist uber 
ein als Schneckengetriebe (18) ausgebildetes Unterset- 
zungsgetriebe und fiir jede Lenkrichtung liber je eine 
der beiden Kupplungen (3, 4) mit der Eingangswelle (5) 
des Lenkgetriebes (6) verbindbar; 

das Schneckengetriebe (18) enthalt zwei koaxial zuein- 
ander angeordnete Schneckenrader {24, 25); 
jedes Schneckenrad (24, 25) steht Uber eine 
Schneke (22, 23) in standiger trieblicher Verbindung 
mit der Abtriebswelle (17) des Servomotors (16); 
jedes Schneckenrad (24, 25) ist mit je einer Kupp- 
lungsnabe (28, 30) einer der beiden Kupplungen (3, 4) 
drehfest verbunden, 
dadurch gekennzeichnet, daB die beiden 
Schnecken (22, 23) koaxial auf einer gemeinsamen Welle (21) 
angeordnet sind. 

2. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die gemeinsame Welle (21) 
koaxial zu der Abtriebswelle (17) des Servomotors (16) an- 
geordnet und mit dieser fur wenigstens eine Drehrichtung 
drehfest verbunden ist. 


« « 
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3. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 2, dadurch g e - 
kennzeichnet/ dafi der Achsenwinkel des 
Schneckengetriebes (18), d. h. der Winkel zwischen den in 
eine Ebene projizierten Achsen (26, 27) der Schnecken (22, 

5 23) iind der SchneckenrSder (24, 25), von 90^ abweicht. 

4. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 3, dadurch g e - 
kennzeichnet, dafi die Verzahnung der Schne- 
ken (22, 23) und der Schneckenrader (24, 25) derart ausge- 

10 bildet ist, dafi die Schneckenrader (24, 25) bei gleicher 
Drehrichtung der Abtriebswelle (17) in entgegengesetzten 
Drehrichtungen angetrieben werden. 


5. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 4, dadurch g e - 
15 kennzeichnet, dafi die Verzahnungen der beiden 
Schnecken (22, 23) zueinander entgegengerichtete Steigungen 
aufweisen. 


6. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 4, dadurch g e - 
20 kennzeichnet, dafi die Verzahnung wenigstens 

der Schnecken (22, 23) eine Globoid- Verzahnung ist. 

7. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 6, dadurch g e - 
kennzeichnet, dafi die Verzahnung der Schne- 

25 ken (22, 23) einen konkaven Hullquerschnitt aufweist. 

8. Hilfskraftlenkung nach Anspruch A, dadurch g e - 
kennzeichnet, dafi die Verzahnung wenigstens 
der Schnecken (22, 23) eine Beveloid-Verzahnung ist, 

30 

9. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet , dafi wenigstens eine der beiden 
Schnecken (22, 23) mit der gemeinsamen Welle (21) einteilig 
ausgebildet ist. 


35 
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10. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 9, dadurch g e - 
kennzeichnet , dafi wenigstens eine der beiden 
Schnecken (22, 23) zusammen mit der gemeinsamen Welle (21) 
spanlos hergestellt ist. 

11. Hilfskraftlenkung nach Anspruch 1, dadurch g e - 
kennzeichnet , dafi wenigstens eine der beiden 
Schnecken (22, 23) nach ihrer Herstellung mit der gemein- 
samen Welle (21) fest verbunden wurde. 



wo 96/37399 


PCT/EP96/02148 



INTERNATIONAL SEARCH REPORT 


In' tional Application No 

PCT/EP 96/02148 


A. CLASSIFICATION OF SUBJECT MATTER 

IPC 5 B62D5/04 


According to Intemaiional Patent Qasafication (IPC) or to both national claaafication and IPC 


B. FIELDS SEARCHED 


Minimum documentation searched (classification system followed by classification symbols) 

IPC 6 B62D F16H 


Documentaiion seaiched other than mininnim documentation to the exieni that such documents are included in the fields searched 


Electronic data base consulted during the tntemational search (name of data base and, where practical, seardi terms ised) 


C. DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 


CatiesDfy* 


Otation of document, with indiGatiQn* where appiopiiate, of the relevant passages 


Retevam to claim No. 


DE,A,42 02 116 (ZAHNRADFABRIK 

FRIEDRICHSHAFEN) 29 July 1993 

cited in the application 

see column 2, line 58 - column 3, line 15; 

figures 1-3 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 014, no. 262 (M-0981), 6 June 1990 

& JP.A,02 074467 (KOYO SEIKO CO LTD), 14 

March 1990, 

see abstract 

US,A,4 650 019 (YANAI TOKIYOSHI ET AL) 17 
March 1987 

see column 2, line 6 - line 9 

see coluim 2, line 56 - column 3, line 11 


1.2 


1.2,9 


1-3 


13 


Further documents are listed in the continuation of box C. 


0 


Patent family 


* Special categories of cited documents : 

'A' document defining the general state of the art which is not 

considered to be of particular relevance 
'E' earlier document hut puMi^ed on or after the inttraalional 

filing date 

'L* document which may throw doubts on priority daini(s) or 
which is dted to esublish the publication date of anodier 
dtalian or other special reason (as specified) 

'O' document referring to an oral disclosure, use, cxfaibitioo or 
other means 

'P* document published phor to the international filing date but 
later than the priori^ date claimed 


T* later document published after the international filing date 
or priority date and not in conflict with ttie appiicaUon but 
dted to understand the principle or theory underlying the 
invcBUon 

"X* document of particular relevance; the daimed invention 
caimot be considered novd or cannot be considered to 
involve an inventive step wlien the document is taken alone 

'Y' document of particular relevance; the daimed invention 
cannot be considered to involve an inventive step when the 
document is combined with one or more other such docu- 
ments, such combination being olsvious to a person skilled 
in the art. 

documemmcmba of the same patent family 


Date of the actual completion of the international search 


12 September 1996 


Date of nunlittg of the inteinatiooal seardi report 


17 ffl 96 


Name and ouuling address of the ISA 

European Patent Office, P.B. 5818 Patendaan 3 
NL • mo HV Ri)swi}k 
Td. ( i- 31-70) 340.2040, 31 6SI epo liU 
Fac(i- 31-70) 340*3016 


Authorized officer 


Kulozik, E 


PCT/ISA/aiO (I 


tlMt) (ittly 1993) 


page 1 of 2 


PCT/EP 96/02148 

CXContinuation) DOCUMENTS CONSIDERED TO BE RELEVANT 

Csteggry * 

Qtalioa of docmzKnU with indication, where appropriate, of the relevant passages 

Relevant to claim No. 

A 

DE,C,18 932. (ALBERT SHAW) 20 July 1882 
see the whole docun^nt 

1,4.5.9 


Form PCT/ISA/210 loonUauaiion of icBOAtf tticst) (July 1993) 


page 2 of 2 


INTERNATIONAL SEARCH REPORT 

Infonnation on patent family manbcrs 


In* ional Application No 

PCT/EP 96/02148 


Patent document 
cited in search report 


Publication 
date 


Patent family 
mcmb€r(s) 


Publication 
date 


DE-A-4202116 

29-07-93 

Dt-D- 


<J7 n7 QC 



WO-A- 

9314966 

05-08-93 



EP-A- 

0623082 

09-11-94 



ES-T- 

2075776 

01-10-95 



JP-T- 

7502953 

30-03-95 



US-A- 

5450916 

19-09-95 

US-A-4650019 

17-G3-87 

JP-C- 

1834478 

29-03-94 



JP-B- 

3011941 

19-02-91 



JP-A- 

61037580 

22-02-86 

DE-C-18932 


NONE 




Fom PCT/lSA/310 (pttcnt family iaimx) <Jnly 1992) 


INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 


[n .tionalcs Aktenzeiclien 

PCT/EP 96/02148 


A. KLASSIFIZIERUNG DBS ANMELDUNGSGECENSTANDES 

IPK 6 B62D5/04 


Nach dcr Intcnutaonalm Patcntklasafflcation (IPK) oder nacfa der nationalgn Klasafikaiion und der IPK 


B. RECHERCHIERTE GEBIETE 


Recherdiierter Mindestpriifstoff (Klassifikaiionssystein und Klassifikationssymbole ) 

IPK 6 B62D F16H 


Rcdkerehierte aber nicht zum MindestprufstofT gehorende VerdfTentUcfaiingen. soweit diese unter die recherchiertcn Getnete faUen 


Wahrend der mtewimiftnitieti Recherche Iconsultierte eiektronische Datcnbank (Name der Datenbank und evtL verwendete Suchbe^ifle) 


C ALS WE5ENTUCH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategorie* Bodduiung dcr Veroffentlidiungt sowdt eifordcrlich unter Angabe der to Betracht kommenden Tdle 


Betr. Anspruch Nr. 


DE,A.42 02 116 (ZAHNRAOFABRIK 

FRIEDRICHSHAFEN) 29. Jul i 1993 

in der Anmeldung erwahnt 

siehe Spalte 2, Zeile 58 - Spalte 3, Zeile 

15; Abblldungen 1-3 

PATENT ABSTRACTS OF JAPAN 

vol. 014, no. 262 {M-0981), 6.Juni 1990 

& JP,A,02 074467 (KOYO SEIKO CO LTD), 

14.Marz 1990, 

siehe Zusanmenfassung 

US,A,4 650 019 (YANAI TOKIYOSHI ET AL) 
17.Marz 1987 

siehe Spalte 2, Zeile 6 - Zeile 9 

siehe Spalte 2, Zeile 56 - Spalte 3, Zeile 

11 

-/-- 


1.2 


1.2,9 


1-3 


Wdfere Vdrdfrentticfaungm and der Foitsetzung von Pdd C zu 


Siehe Anhang Patatfamiiic 


* Besondeie Kategpiien von angegetaenen Vcrofie m lic h un g en 

'A' VerofTentUchung. die den aUgeraeinen Stand der Tecbnik deOnicit, 
abcr nicht als bcsonden brrteiitwrn anznsefaen ist 

*E' alteres Dokument das jedoch erst am oder nach dem intemanooalen 
Anmeldedanim verofTendicht wonkn ist 

'L' Veroffentlicfaung, die gcdpiet ist, einen Prioritatsanspnich zweifdhaft er- 
scheinen zu lassen* oder durdi ifie das Veroffoiilichungsdatum einer 
anderen tm Recherchenberieht genannten Vcroflentlichung bdegl warden 
soU Oder die aus eincm anderen besonderen Grand angegeben ist (wie 
ausgefuhit) 

'O* Veroflentlichung, die sich auf cine mundliche OfTenbanrng, 

due Benutzung, dne Ausfidltmg cKler andere Maflnahmm beaeht 

'P' Veroffentlidiung, die vor dem international en Anrnddedaoim, aber nach 
dqn bcampruchten Prloritatatotum verdfTendicht worden ist 


T* Spatere Verdfrentlidiung« die nach dem intemationalen Anmddedatum 
Oder dem Prioritatsdatum vaofTenilicht worden ist und mit der 
Anmeldung nicht kollidiert, sondem nur zumVeistandnis des dcr 
Eifindung zu^undeUegenden Prinzips oder der ihr zugrundelicgendai 
Theorie angegeben ist 

•X* Vefoflendichung von bcsonderer Bedeuumg; die bcanspmchtc Erfindung 
kann aUein aufgnmd dieser VerofTcntlichung nicht ais neu oder auf 
eriinderiseher Tatigkdt bcnihcnd betxadnet werdoi 

*Y* Veidflientlidiung von besonderer Bedeutung; die beanspiuchte Erfindung 
kann nidit als auf erfmderischer Tatigkdt benihend bdrachtet 
werden, wenn die VeroftcnUichung nut einer oder mdireren anderen 
Veroficntlichungen dieser Kategone in Vertaindung gebracht wird und 
diese Vertaindung fiir dnen Fachmann nahdiegend ist 

*&' Veroirendicfaung. die MitgUed dersdben Patentfamilie ist 


Datum des AbscMusses der intematianalcn Recherche 


12. September 1996 


Abscndcdanwn des tntecnaiianalen Recherchenhe ri chts 


1 7. D9. 96 


Name und Postanschrift der {ntemationale Recherehenbehdrde 
Europaiscfaa Patentarat, P^. SSI 8 Patendaan 2 
NL - 2280 HV Rijswijk 
Td. (t- 31-70) 340.2040, 31 651 cpo nl. 
Fax ( + 31-70) 340-3016 


BcvoUmacfatigar Bediensteier 


Kulozik, E 


PofiablMi PCT/tSA/atO (BUtt 2) (Juli 1999) 


Seite 1 von 2 


INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 


ItOt ionales Aktenzdchen 

PCT/EP 96/02148 


C^Foitsetzung) ALS WESENTLICH ANGESEHENE UNTERLAGEN 


Kategohe' | Bczdchnung dcr VerofTentlicbung, sowot erforderlich unter Angabe dcr in Betracht kommenden Tale 


Bar. Anspruch Nr. 


DE,C,18 932 (ALBERT SHAW) 20.Juli 1882 
siehe das ganze Ookument 


1.4.5,9 


FofmUAt PCT/ISA/310 <FoitMttim| «i» BUn 3) (JoU 1993) 


Seite 2 von 2 


INTERNATIONALER RECHERCHENBERICHT 

Ansabcn zu Verolfcntlici ^gou die zur sdbcn Patentfamilie gehoren 


In' tionales Aktoizetchcn 

PCT/EP 96/02148 


Im Recherchenbericht 
angefuhrtes Patentdokument 


Datum der 
VeroffentUchung 


Mitglied(er) der 
Patentfamilie 


Datum der 
VerdfTentlichung 


DE-A-4202116 

29-07-93 

Dc-D- 


97_n7-Qt\ 
C./ "U/ 


WO-A- 

9314966 

05-08-93 



EP-A- 

0623Q82 

09-11-94 



ES-T- 

2075776 

01-10-95 



JP-T- 

7502953 

30-03-95 



US-A- 

5450916 

19-09-95 

US-A-465Q319 

17-03-87 

JP-C- 

1834478 

29-03-94 


JP-B- 

3011941 

19-02-91 



JP-A- 

61037580 

22-02-86 

OE-C-18932 


KEINE 




FmUMt PCT/ISA/aiO <AAhut PliMatfluailtoXJiiU 1992) 


